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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum
Transport von Behaltern oder Gebinden, umfassend ein
endlos umlaufendes Transportelement, eine Antriebs-
einheit zum Antrieb des umlaufenden Transportele-
ments, eine Steuereinheit zur Steuerung der Antriebs-
einheit und mindestens einen stationdren Sensor zur Er-
fassung mindestens einer Positionsmarke des Transpor-
telements. Weiterhin betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Steuerung und Uberwachung einer Transportvorrich-
tung.

[0002] Vorrichtungen zum Transport von Behaltern
oder Gebinden sowie Verfahren zur Steuerung und Uber-
wachung einer solchen Transportvorrichtung sind in viel-
faltiger Ausgestaltung aus dem Stand der Technik be-
kannt. Entsprechende Vorrichtungen und Verfahren fin-
den dabei Anwendung bei der Herstellung und Verpa-
ckung von Waren, insbesondere Lebensmitteln. Jedoch
werden entsprechende Transportvorrichtungen auch in
zahlreichen anderen Gebieten, insbesondere bei der
Produktion, Verarbeitung oder Lagerung von Waren und
Gitern eingesetzt.

[0003] Ein bekanntes Problem solcher Transportvor-
richtungen ist, dass die endlos umlaufenden Transport-
elemente, meist Bander oder Ketten, tiber die Nutzungs-
zeit einer Langenanderung unterliegen. Diese Lange-
nanderungen treten zum einen Uber das gesamte Trans-
portelement gleichmafig aufgrund von wahrend der Nut-
zungszeit wirkenden Kraften in Abhangigkeit des Mate-
rials der Transportvorrichtung auf. Zum anderen kommt
es aber auch ortsabhangig auf dem Transportelement
aufgrund unterschiedlicher Eigenschaften, beispielswei-
se einer unterschiedlichen Materialstarke, Hartung eines
Metalls oder Vernetzung eines Polymers zu Langenan-
derungen. Auch tragen dabei weitere auRere Einflisse
wie eine Verschmutzung, Temperaturanderungen, die
Feuchtigkeit oder die jeweilige Schmierung zu Anderun-
gen der Lange bei.

[0004] Diese Langenanderungen filhren zum einen
dazu, dass mit zunehmender Betriebsdauer die Wahr-
scheinlichkeit einer Fehlfunktion der Transportvorrich-
tung, insbesondere aufgrund einer Dehnung des Trans-
portelements steigt, weswegen die Transportvorrichtung
regelmafig auBer Betrieb genommen werden muss, um
die bereits aufgetretene Dehnung zu messen und gege-
benenfalls das Transportelement auszutauschen, um ei-
nen Ausfall und mdégliche dabei auftretende Folgescha-
den zu verhindern.

[0005] Zum anderen fiihrt eine Langenanderung des
Transportelements dazu, dass bei einem konstanten Be-
trieb der Antriebseinheit sich die Geschwindigkeit des
Transportelements in Abhangigkeit von der Langenan-
derung andert. Aufgrund dessen kann eine Asynchroni-
tat zwischen der Transportvorrichtung und weiterer, da-
mit zusammenwirkender Vorrichtungen bzw. weiterer
paralleler oder nachfolgender Transportvorrichtungen
auftreten. Insbesondere in einem Ubergabebereich von
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einer Transportvorrichtung auf eine weitere Transport-
vorrichtung ist es von entscheidender Bedeutung, dass
die aneinander angrenzenden Transportvorrichtungen
synchrone Geschwindigkeiten aufweisen, um uner-
wunschte Krafte auf die transportierten Behalteroder Ge-
binde aufgrund von im Ubergabebereich auftretenden
Relativgeschwindigkeiten zu vermeiden. Auch bei meh-
reren, parallel zueinander angeordneten Transportvor-
richtungen fuhrt ein Geschwindigkeitsunterschied zu ei-
ner unerwiinschten Verdrehung der transportierten Be-
héalter oder Gebinde in Bezug zur Transportrichtung.
[0006] Bei Ublichen Vorrichtungen des Standes der
Technik sind, um dieses Problem zu I6sen, entlang des
endlos umlaufenden Transportelements wenigstens
zwei Sensoren angeordnet, die wenigstens eine Kenn-
zeichnung am Transportelement Giberwachen.

[0007] So ist beispielsweise aus der Druckschrift DE
60 2004 006 459 T2 ein Verfahren und eine Vorrichtung
zum Uberwachen des VerschleiRes von Kettengliedern
bekannt, bei dem eine umlaufende Kette zwei Kenn-
zeichnungen aufweist, die von zwei Sensoren erfasst
werden konnen. Dabei ist der erste Sensor fest an der
Vorrichtung angeordnet, wahrend der zweite Sensor ent-
lang der Kette verschiebbar ist. Bei dem Verfahren wird
der zweite Sensor derart entlang der Kette positioniert,
dass beide Sensoren jeweils eine Kennzeichnung zeit-
gleich erfassen. Bei einer Dehnung der Kette kommt es
zu einer Zeitverzdgerung des Ausldsens der beiden Sen-
soren, wo-Synchronitat der Signale bewegt und die dafur
notwendige Strecke des zweiten Sensors erfasst wird.
[0008] Auch aus der Druckschrift US 5,563,392 A ist
ein Verfahren sowie eine entsprechende Vorrichtung zur
Uberwachung des VerschleiRes einer kontinuierlichen
Kette bekannt. In der Vorrichtung sind zwei Sensoren in
konstantem Abstand zueinander entlang der Verlaufs-
richtung der Kette angeordnet, um die Liicken zwischen
den einzelnen Kettengliedern zu erfassen. Dabei sind
beide Sensoren derart angeordnet, dass diese bei einer
ungedehnten Kette zugleich jeweils den Durchgang ei-
nes Kettengliedes messen. Bei einer Dehnung der Kette
kommt es zu einer Asynchronitat der Erfassung, wobei
aus der Zeitdifferenz der Erfassung jeweils eines Ketten-
gliedes die Dehnung berechenbar ist.

[0009] Dariber hinaus sind aus dem Stand der Tech-
nik auch Verfahren und Vorrichtungen bekannt, die le-
diglich einen Sensor und zahlreiche Kennzeichnungen
an dem umlaufenden Transportelement verwenden, um
eine Dehnung des Transportelements zu bestimmen. So
sind beispielsweise bei der in der Druckschrift DE 11
2004 001 238 T5 offenbarten Vorrichtung zum Messen
der Dehnung eines Férderbandes eine Mehrzahl von Ma-
gneten in gleichbleibendem Abstand zueinander in das
Foérderband eingebettet, wobei an dem Foérderband ein
Magnetismus-Sensor angeordnet ist, der aus der zeitli-
chen Anderung des detektierten Magnetfeldes die Deh-
nung des Férderbandes bestimmt.

[0010] Weiterhin ist aus der DE 10 2010 043057 A1
eine Antriebsvorrichtung bekannt, bei welcher mittels ei-
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nes am Antriebselement angeordneten Gebers Wegin-
kremente generierbar und auswertbar sind, und hier-
durch eine betriebsbedingte Langung des Forderele-
mentes rechnerisch kompensiert werden kann. DE 10
2010 043057 A1 offenbart den Oberbegriff des An-
spruchs 9. US 2008 082206 A1 offenbart den Oberbegriff
des Anspruchs 1.

[0011] Die EP 1 850 087 A1 offenbart weiterhin ein
System mit einer umlaufenden Antriebskette, die in Ein-
griff mit einem rotierenden Zahnrad steht, die auch eine
Anordnung zum Uberwachen der Kettendehnung um-
fasst, mit zwei ortsfesten Sensoren und einer Auswer-
tungseinheit. Dabei sind die Sensoren derart ausgebil-
det, dass mittels des ersten Sensors die Durchgangsbe-
wegung der Kettenelemente an dem ersten Sensor und
mittels des zweiten Sensors die Drehbewegung des
Zahnrades erfasst wird. Die Auswertungseinheit ver-
gleicht diese beiden Werte.

[0012] Derartige Ausgestaltungen des Standes der
Technik haben jedoch den Nachteil, dass entweder meh-
rere Sensoren entlang dem Transportelement angeord-
net werden missen, was zu einem komplexen Aufbau
sowie zu hohen Herstellungskosten fiihrt, oder das
Transportelement eine Vielzahl von Kennzeichnungen
aufweisen muss, was in einem hohen Preis des Trans-
portelements resultiert, das als Verschlief3teil regelma-
Rig getauscht werden muss. Bei der Verwendung meh-
rerer Sensoren wird das Messergebnis weiterhin regel-
mafig nachteilig dadurch beeinflusst, dass sich die Po-
sition der Sensoren in Bezug zueinander bzw. zum
Transportmittel verandert, insbesondere durch eine ther-
mische Ausdehnung der Transportvorrichtung bei stei-
genden Temperaturen wahrend des Betriebs oder durch
mechanische Einfliisse und dadurch die Genauigkeit der
Messungen abnimmt.

[0013] Die Aufgabe besteht nun darin, eine Vorrich-
tung zur Herstellung von Behaltern oder Gebinden sowie
ein entsprechendes Verfahren bereitzustellen, die in be-
sonders einfacher Weise und mit besonders wenig Bau-
teilen eine zuverlassige Uberwachung der Dehnung ei-
nes Transportelements sowie eine prazise Steuerung
der Geschwindigkeit des Transportelements ermdglicht
und dabei besonders kostengtinstig herzustellen und zu
betrieben ist.

[0014] Die Aufgabe wird erfindungsgemaf durch eine
Vorrichtung gemal Anspruch 1 und ein Verfahren ge-
maf Anspruch 9 gelést. Vorteilhafte Weiterbildungen der
Erfindung sind in den abhangigen Anspriichen angege-
ben.

[0015] Die erfindungsgemalfe Vorrichtung zum Trans-
port von Behaltern oder Gebinden weist ein endlos um-
laufendes Transportelement, eine Antriebseinheit zum
Antrieb des umlaufenden Transportelements, eine Steu-
ereinheit zur Steuerung der Antriebseinheit sowie min-
destens einen stationaren Sensor zur Erfassung mindes-
tens einer Positionsmarke des Transportelements auf.
Die Antriebseinheit umfasst erfindungsgemaR ein Mittel
zur Positions- bzw. Stellausgabe, insbesondere einen
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Drehwinkelsensor. Dabei ist die Steuereinheit derart mit
dem Mittel zur Positions- bzw. tung bei steigenden Tem-
peraturen wahrend des Betriebs oder durch mechani-
sche Einflisse und dadurch die Genauigkeit der Mes-
sungen abnimmt.

[0016] Der Behaltern oder Gebinden sowie ein ent-
sprechendes Verfahren bereitzustellen, die in besonders
einfacher Weise und mit besonders wenig Bauteilen eine
zuverlassige Uberwachung der Dehnung eines Trans-
portelements sowie eine prazise Steuerung der Ge-
schwindigkeit des Transportelements ermoglicht und da-
bei besonders kostengtinstig herzustellen und zu betrie-
ben ist.

[0017] Dieerfindungsgemafie Vorrichtung zum Trans-
port von Behaltern oder Gebinden weist ein endlos um-
laufendes Transportelement, eine Antriebseinheit zum
Antrieb des umlaufenden Transportelements, eine Steu-
ereinheit zur Steuerung der Antriebseinheit sowie min-
destens einen stationaren Sensor zur Erfassung mindes-
tens einer Positionsmarke des Transportelements auf.
Die Antriebseinheit umfasst erfindungsgemaR ein Mittel
zur Positions- bzw. Stellausgabe, insbesondere einen
Drehwinkelsensor. Dabei ist die Steuereinheit derart mit
dem Mittel zur Positions- bzw. Stellausgabe sowie mit
dem Sensor verbunden, dass mittels der Daten des Mit-
tels zur Positions- bzw. Stellausgabe sowie des Sensors
die Antriebseinheit gesteuert werden kann und/oder eine
Dehnung des Transportelements berechenbar ist.
[0018] Die Erfinder der erfindungsgemalen Vorrich-
tung haben erkannt, dass keine zwei angeordneten Sen-
soren an einem Transportelement mit einer Positions-
marke notwendig sind, um eine zuverlassige Erkennung
der wirklichen Geschwindigkeit und/oder der Dehnung
des Transportelements zu ermitteln, sondern dass auch
mittels eines Sensors sowie eines in der Antriebseinheit
angeordneten Drehwinkelgebers in noch einfacherer
Weise eine Uberwachung und/oder Steuerung der Vor-
richtung maglich ist. Darliber hinaus fuhrt der Wegfall
eines zweiten Sensors entlang des Transportelements
zu einer vorteilhaften Vereinfachung des Aufbaus sowie
zu einer Einsparung von Herstellungskosten. Dartber hi-
naus ist die Bestimmung auch Stellausgabe sowie mit
dem Sensor verbunden, dass mittels der Daten des Mit-
tels zur Positions- bzw. Stellausgabe sowie des Sensors
die Antriebseinheit gesteuert werden kann und/oder eine
Dehnung des Transportelements berechenbar ist.
[0019] Die Erfinder der erfindungsgemalen Vorrich-
tung haben erkannt, dass keine zwei angeordneten Sen-
soren an einem Transportelement mit einer Positions-
marke notwendig sind, um eine zuverlassige Erkennung
der wirklichen Geschwindigkeit und/oder der Dehnung
des Transportelements zu ermitteln, sondern dass auch
mittels eines Sensors sowie eines in der Antriebseinheit
angeordneten Drehwinkelgebers in noch einfacherer
Weise eine Uberwachung und/oder Steuerung der Vor-
richtung maglich ist. Darliber hinaus fuhrt der Wegfall
eines zweiten Sensors entlang des Transportelements
zu einer vorteilhaften Vereinfachung des Aufbaus sowie
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zu einer genauer und zuverlassiger, da der Drehwinkel-
geber gewodhnlich im Inneren der Antriebseinheit verbaut
ist und dadurch eine geringe Anfalligkeit gegentiber Sto-
reinflissen aufweist.

[0020] Bei dem erfindungsgemaRen Verfahren zur
Steuerung und Uberwachung einer Transportvorrich-
tung, mit einem durch eine Antriebseinheit mit einem
Drehwinkelgeber angetriebenen endlos umlaufenden
Transportelement sowie einem stationdren Sensor zu
Erfassung einer Positionsmarke des Transportelements,
wird zunachst ein erster Drehwinkel mittels des Drehwin-
kelgebers bei einer Erfassung der Positionsmarke durch
den Sensor erfasst und in einer Steuereinheit als Refe-
renzdrehwinkel abgespeichert. AnschlieRend erfolgt ei-
ne Bestimmung wenigstens eines weiteren Drehwinkels
bei einer erneuten Erfassung der Positionsmarke durch
den Sensor und Ubermittlung an die Steuereinheit. Der
erfasste Drehwinkel wird nachfolgend mit dem Referenz-
drehwinkel in der Steuereinheit abgeglichen und mittels
des bei dem Abgleich erhaltenen Ergebnisses bzw. aus
der zeitlichen Anderung der erhaltenen Ergebnisse kann
eine Reglung der Geschwindigkeit der Antriebseinheit
und/oder eine Bestimmung der Dehnung des Transpor-
telements erfolgen.

[0021] Das erfindungsgemale Verfahren ermdglicht
es in besonderes einfacher Weise beim Auftreten tribo-
logischer Effekte im Bereich des Transportelements, be-
sonders einer Langenanderung und insbesondere einer
Dehnung, diese zu bestimmen, da die Positionsmarke
den Sensor in Bezug zu dem gemessenen Drehwinkel
bei einem gedehnten Transportelement spater erreicht.
Weiterhin ist es moglich, die Geschwindigkeit des Trans-
portelements, insbesondere durch eine entsprechende
Beschleunigung der Antriebseinheit, anzupassen bzw.
Uber die gesamte Betriebsdauer konstant zu halten. Dies
ist besonders wichtig, um eine problemlose Ubergabe
der transportierten Behalter oder Gebinde von dem oder
auf das Transportelement zu gewahrleisten, beispiels-
weise bei einer Ubergabe aus einem Transportstern oder
auf ein weiteres Transportelement. Eine nicht angepass-
te Geschwindigkeit kann nicht nur zum Wirken uner-
wiinschter Krafte auf den Behalter oder das Gebinde flih-
ren, sondern auch eine Verdrehung des Behalters oder
Gebindes verursachen, so dass nachfolgende Arbeits-
schritte erschwert werden.

[0022] Die erfindungsgemafRe Vorrichtung ist zum
Transport von Behaltern und/oder Gebinden mittels ei-
nes Transportelements geeignet. Behaltern sind dabei
insbesondere Flaschen, Dosen oder Fasser aus Metall,
Glas, Kunststoff und/oder einem Materialverbund. Als
Gebinde wird zunachst jede Anordnung von wenigstens
zwei Behaltern, bevorzugt wenigstens vier und beson-
ders bevorzugt wenigstens sechs Behaltern verstanden,
bei der die Behalter in einer vorbestimmten Position
raumlich zueinander festgelegt sind. Dabei kénnen die
Behalter grundsatzlich unmittelbar, beispielsweise mit-
tels einer Verklebung aneinander angeordnet, aber auch
Uber ein weiteres Element miteinander verbunden sein.
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[0023] Bei dem Transportelement handelt es sich zu-
nachst um ein beliebiges Bauteil oder eine beliebige Bau-
gruppe, die zum Transport von mehreren Behaltern oder
Gebinden geeignet ist, wobei die Behalter oder Gebinde
bevorzugt wenigstens abschnittsweise, bevorzugt voll-
stéandig wahrend des Transports auf dem Transportele-
ment stehen bzw. liegen. Besonders bevorzugt ist das
Transportelement ein Transportband oder eine Trans-
portkette. Bevorzugt ist das Transportband dabei aus
Kunststoff, Gummiund/oder einem Gewebe gebildetund
weist besonders bevorzugt eine Faserverstarkung bzw.
ein eingebettetes Verstarkungsgewebe auf. Insbeson-
dere ist das Transportband dabei einstiickig gebildet. Ei-
ne Transportkette ist bevorzugt aus mehreren Ketten-
gliedern aus Metall und/oder Kunststoff gebildet, wobei
besonders bevorzugt alle Kettenglieder identisch aufge-
baut sind.

[0024] Erfindungsgemal ist das Transportelement
endlos umlaufend gebildet, d.h., das Transportelement
weist in einer Raumrichtung, insbesondere der Bewe-
gungsrichtung inder Vorrichtung zum Transport, kein En-
de auf, sondern ist derart gebildet und in der Vorrichtung
angeordnet, dass eine Stelle des Transportelements
nach einem vollstandigen Umlauf sich wieder an der glei-
chen Position befindet. Dazu wird das Transportelement
inder Vorrichtung mindestens zweimal umgelenkt, wobei
die Umlenkung grundsatzlich mittels eines beliebigen
Umlenkelements, bevorzugt mittels wenigstens einer
Antriebsrolle der Antriebseinheit und/oder wenigstens ei-
ner Umlenkrolle erfolgt. Besonders bevorzugt ist das
Transportelement einenends an der Antriebseinheit und
anderenends mittels einer Umlenkrolle umgelenkt.
[0025] Bei der erfindungsgemaflen Antriebseinheit
kann es sich grundsatzlich um eine beliebige Baugruppe
handeln, die zum Antrieb des Transportelements vorgeh-
sehen ist. Dabei kann die Antriebseinheit neben einem
Motor auch weitere Bauteile wie Getriebe, Achsen, Um-
lenk- oder Antriebsrollen, insbesondere fiir das Trans-
portelement, umfassen. Die Antriebseinheit weist grund-
satzlich einen Motor mit einem Drehwinkelgeber bzw.
einem Mittel zur Positions- bzw. Stellausgabe auf. Ins-
besondere ist der Motor ein Elektromotor bzw. elektro-
magnetischer Antrieb. Besonders bevorzugt ist der Mo-
tor ein Servomotor mit integriertem Drehwinkelgeber.
Weiterhin bevorzugt ist der Motor stufenlos regelbar.
[0026] Unter einem Drehwinkelgeber wird zunachst
ein beliebiges Mittel zur Positions- bzw. Stellausgabe der
Antriebseinheit, insbesondere einer Abtriebsachse der
Antriebseinheit oder einer Antriebsachse des Transpor-
telements verstanden. Grundsatzlich handelt es sich bei
dem Drehwinkelgeber um einen Sensor, der einen Dreh-
winkel bzw. ein MaR fiir den Drehwinkel erfasst. Bevor-
zugt ist der Drehwinkelgeber ein Inkrementalgeber zur
Erfassung einer Winkelanderung, insbesondere im Sin-
ne eines digitalen Endlos-Potentiometers. Die Messung
des Drehwinkelgebers kannin beliebiger Weise erfolgen,
beispielsweise mittels photoelektrischer Abtastung, ei-
nem Schleifkontakt, magnetischer Abtastung oder mit-
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tels eines Zahnradgebers. Besonders bevorzugt ist der
Drehwinkelgeber in einem Motor, insbesondere in dem
Servomotor der Antriebseinheit integriert.

[0027] Entsprechend kann es sich bei dem bestimm-
ten Drehwinkel sowohl um eine tatsachliche Winkelan-
gabe, als aber auch um einen beliebigen, einen Winkel
reprasentierenden Wert handeln. Weiterhin kann der
Drehwinkel bzw. Drehwinkelwert auch erst mittels der
Steuereinheit bestimmbar sein, beispielsweise wenn es
sich bei dem Drehwinkelgeber um einen Inkrementalge-
ber handelt und erst in der Steuereinheit mittels der be-
kannten, eine volle Umdrehung reprasentierenden An-
zahl an Inkrementen der jeweilige Winkelwert bestimmt
wird. Entsprechendes gilt auch fiir den Referenzdrehwin-
kel.

[0028] Bei der Steuereinheit handelt es sich grund-
satzlich um ein Datenverarbeitungssystem, das zur Auf-
nahme bzw. Einspeisung von Signalen mehrerer Senso-
ren, wenigstens aber des Sensors fir die Positionsmarke
des Transportelements sowie des Drehwinkelgebers ge-
eignetist. Dartiber hinaus kann mittels der Steuereinheit
zumindest teilweise, bevorzugt vollstandig eine Verar-
beitung der gemessenen Sensordaten und/oder eine
Steuerung der Antriebseinheit erfolgen. Bevorzugt weist
die Steuereinheit eine Benutzerschnittstelle oder eine
Schnittstelle zum Anschluss eines eine Benutzerschnitt-
stelle umfassenden Gerates auf. Ebenfalls bevorzugt
weist die Steuereinheit wenigstens eine weitere Schnitt-
stelle zur Kopplung mit wenigstens einer weiteren Steu-
ereinheit auf. Besonders bevorzugt ist die Steuereinheit
digital programmierbar, wobei die Programmierung so-
wohl mittels einer Benutzerschnittstelle der Steuerein-
heit, als auch mittels einer weiteren, an die Steuereinheit
anschlieBbaren Datenverarbeitungsanlage, insbeson-
dere eines Computers oder Tabletts erfolgen kann. Wei-
terhin bevorzugt umfasst die Benutzerschnittstelle so-
wohl Eingabemittel, beispielsweise Tasten, als auch
Ausgabemittel, insbesondere einen Bildschirm, wobei
ganz besonders bevorzugt ein beriihrungsempfindlicher
Bildschirm als Eingabe- und Ausgabemittel zugleich vor-
gesehen ist. Ganz besonders bevorzugt ist die Steuer-
einheit eine speicherprogrammierbare Steuerung (SPS).
Ebenfalls bevorzugt erfolgt die Steuerung der Antriebs-
einheit und/oder die Berechnung der Dehnung des
Transportelements vollstandig mittels der Steuereinheit.
[0029] Die Verbindung der Steuereinheit mit dem we-
nigstens einen Sensor sowie dem Drehwinkelgeber kann
grundsatzlich in beliebiger Weise erfolgen. Dabei ist so-
wohl eine drahtlose Verbindung, beispielsweise mittels
Funk bzw. Radiofrequenz, Infrarot, oder in sonstiger Wei-
se mittels optischer Signale oder Funksignale, als auch
mittels eines elektrischen Leiters oder eines Lichtwellen-
leiters mdglich. Bevorzugt erfolgt die Verbindung jeweils
mittels eines elektrischen Leiters. Weiterhin kénnen der
Sensor und/oder der Drehwinkelgeber sowohl direkt mit
der Steuereinheit als auch tUber weitere Bauteile, wie bei-
spielsweise Encoder, Wandler oder dergleichen, mit der
Steuereinheit verbunden sein.
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[0030] Bei dem Sensor kann es sich um einen belie-
bigen Sensor handeln, der geeignet ist, die Positions-
marke des Transportelements zu erfassen. Dabei kann
es sichim einfachsten Fall um einen mechanischen Sen-
sor, beispielsweise um einen Schalter handeln, der von
der sich vorbeibewegenden Positionsmarke direkt oder
Uber weitere Bauteile betatigt wird. Weiterhin kann es
sich auch um einen berlhrungslosen Sensor handeln,
der insbesondere die Positionsmarke optisch oder elek-
tromagnetisch erfasst. Die Erfassung kann dabei quan-
titativ bzw. digital erfolgen, wobei lediglich erfasst wird,
dass sich die Positionsmarke im Messbereich des Sen-
sors befand. Alternativ kann auch eine qualitative bzw.
analoge Messung erfolgen, bei der die Starke des Sig-
nals oder eine andere Charakteristik bei der Erfassung
der Positionsmarke ermittelt wird.

[0031] Dabeiist der Sensor grundsatzlich stationar an
der Vorrichtung festgelegt, so dass im Betrieb und/oder
wahrend des erfindungsgemaRen Verfahrens der Sen-
sor nicht bewegt werden muss bzw. kann. Grundsatzlich
kann der Sensor auch beweglich, beispielsweise ver-
schwenkbar an der Vorrichtung festgelegt sein, bei-
spielsweise um eine Reinigung des Transportelements
zu erleichtern, jedoch muss die Gebrauchslage des Sen-
sors stationar, d.h., gleichbleibend und unbeweglich
sein. Bevorzugt ist der Sensor an der Vorrichtung jedoch
ausrichtbar angeordnet, so dass der Sensor in eine ide-
ale Position zur Erkennung der Positionsmarke ge-
braucht und dort stationar festgelegt werden kann.
[0032] Bei der Positionsmarke handelt es sich um ein
Bauteil oder alternativ um ein Teil des Transportele-
ments, das derart ausgelegt ist und sich gegenliber dem
Ubrigen Transportelement derart unterscheidet, dass
dieses zuverlassig mittels des Sensors erfasst werden
kann. Bevorzugt befindet sich die Positionsmarke an ei-
ner Oberflache des Transportelements, die von der ent-
gegenlaufenden Seite des endlos umlaufenden Trans-
portelements abgewandt ist und/oder die sich in einer
Aufstelllage der Vorrichtung auf der Oberseite des Trans-
portelements zur Aufnahme von Behaltern oder Gebin-
den befindet. Weiterhin bevorzugt ist die Positionsmarke
derart am Rand des Transportelements angeordnet,
dass auf dem Transportelement transportierte Behalter
oder Gebinde die Positionsmarke nicht verdecken kon-
nen.

[0033] Beider Steuerung der Antriebseinheit bzw. des
Antriebselements mittels der Steuereinheit handelt es
sich bevorzugt um eine dynamische Steuerung, d.h., die
Daten des Sensors sowie des Drehwinkelgebers werden
direkt verarbeitet und die Steuerung der Geschwindigkeit
des Antriebselements erfolgt ebenfalls direkt, insbeson-
dere bei jeder Erfassung der Positionsmarke durch den
Sensor. Alternativ kann eine Anpassung der Geschwin-
digkeit auch nur nach einer festgelegten Anzahl von Aus-
I6sungen des Sensors erfolgte, beispielsweise nach je-
der zehnten oder einhundertsten Sensorauslésung.
[0034] Das Abspeichern des Referenzdrehwinkels
kann sowohl manuell auslésbar sein, beispielsweise mit-
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tels einer Taste oder einer Benutzerschnittstelle, oder
aber automatisch, beispielsweise mittels eines Sensors
fur einen Wechsel des Transportelements erfolgen. Be-
vorzugt erfolgt eine Festlegung des Referenzdrehwin-
kels nach einem Wechsel und/oder nach einem vordefi-
nierten Einlaufen eines neuen Transportelements.
[0035] Erfindungsgemal wird bei einer erneuten, der
Bestimmung des Referenzdrehwinkels folgenden Erfas-
sung der Positionsmarke ein Drehwinkel bestimmt, um
diesen mit dem Referenzdrehwinkel abgleichen zu kon-
nen. Bevorzugt erfolgt dies im Rahmen einer kontinuier-
lichen Bestimmung der Drehwinkel bei jeder Erfassung
der Positionsmarke durch den Sensor, wodurch in vor-
teilhafter Weise nicht nur der Einfluss einer Abnutzung
des Transportelements, sondern auch der Einfluss von
auf dem Transportelement befindlichen Behaltern oder
Gebinden berticksichtigt werden kann.

[0036] Alternativ kann jedoch auch eine diskontinuier-
liche Bestimmung des selben oder weiterer Drehwinkel
in vorbestimmten, langeren Zeitabstanden erfolgen, bei-
spielsweise stiindlich, taglich oder wochentlich.

[0037] Eine bevorzugte Ausgestaltung der erfindungs-
gemalen Vorrichtung weist genau einen Sensor pro
Transportelement auf, wodurch eine besonders glinstige
Herstellung der Vorrichtung méglich ist. Insbesondere
bevorzugt weist die Vorrichtung genau einen Sensor an
dem Transportelement auf. Ebenfalls bevorzugt wird ei-
ne Ausgestaltung der Vorrichtung mit genau einer Posi-
tionsmarke pro Transportelement, wodurch das Trans-
portelement, das als VerschlieRteil regelmaRig erneuert
werden muss, besonders einfach und kostenglinstig her-
stellbar ist.

[0038] Bei einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung
der erfindungsgemalen Vorrichtung sind mindestens
zwei identische Sensoren versetzt zueinander entlang
des Transportelements angeordnet und wirken dabei
derart mit der Steuereinheit zusammen, dass die Daten
jedes Sensors mit Daten des Drehwinkelgebers verar-
beitet werden kénnen, um eine abschnittsaufgeloste Be-
stimmung der Dehnung des Transportelements und/oder
eine abschnittsaufgeldste dynamischen Geschwindig-
keitssteuerung der Antriebseinheit zu ermdglichen. Da-
durch kann sowohl eine ungleichmaRige Dehnung des
Transportelements als auch eine unterschiedliche Be-
lastung, beispielsweise aufgrund einer schwankenden
Anzahl von auf dem Transportelement befindlichen Be-
haltern oder Gebinden tiberwacht und bei der Steuerung
der Geschwindigkeit des Transportelementes berlick-
sichtigt werden. Somit ist in besonders einfacher Weise
auch bei einer ungleichmaRigen Dehnung des Transpor-
telements eine gleichmaRige Geschwindigkeitsreglung
moglich. Dazu sind die Sensoren bevorzugt an den sich
gegenuberliegenden Enden bzw. Seiten des Transport-
elements versetzt zueinander angeordnet. Ganz beson-
ders bevorzugt ist der Abstand zwischen allen benach-
barten Sensoren entlang des Transportelements zuein-
ander gleich. Bei der Verwendung mehrerer Sensoren
werden ebenfalls bevorzugt die jeweils bei einer Erfas-
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sung der Positionsmarke ermittelten Werte des Drehwin-
kelgebers mit einem fiir den jeweiligen Sensor spezifi-
schen Referenzdrehwinkel verglichen.

[0039] Alternativistauch eine Ausgestaltung der erfin-
dungsgemalen Vorrichtung denkbar, bei der an dem
Transportelementmehrere Positionsmarken angeordnet
sind, die von einem Sensor erfasst werden, so dass auch
in dieser Weise eine abschnittsweise Bestimmung der
Dehnung des Transportelements mittels der zeitlichen
Anderung der Differenz des jeweiligen Drehwinkels mit
einem entsprechenden Referenzwert sowie eine mehr-
fache Steuerung der Geschwindigkeit bei einem vollem
Umlauf des Transportelements mdoglich sind.

[0040] Bei einer bevorzugten Weiterbildung der erfin-
dungsgemalen Vorrichtung entspricht der Abstand des
Sensors zur Antriebseinheit wenigstens 50 %, bevorzugt
wenigstens 80 %, besonders bevorzugt wenigstens 90
% und ganz besonders bevorzugt wenigstens 95 % der
Lange des Lasttrums des Transportelements, wodurch
in besonders einfacher Weise die Dehnung und Ge-
schwindigkeit des mit Behaltern bzw. Gebinden belaste-
ten Teils des Transportelements gemessen und entspre-
chend geregeltwerden kann. Ganz besonders bevorzugt
weist der Sensor eine groRtmogliche Distanz zur An-
triebseinheit, insbesondere zum Drehwinkelgeber der
Antriebseinheit, dem Lasttrum folgend auf. Der Lasttrum
ist dabei der gesamte gezogene Teil des Antriebsele-
ments und entspricht dabei bevorzugtin etwa der halben
Lange des endlos umlaufenden Transportelements. Be-
sonders bevorzugt ist der Lasttrum dabei der gezogene
Teil des Transportelements zwischen der einzigen An-
triebseinheit und der Umlenkrolle, die am weitesten von
der Antriebseinheit entfernt ist. Nach einer bevorzugten
Weiterbildung der erfindungsgemafen Vorrichtung wird
die mindestens eine Positionsmarke durch eine oder
mehrere an dem Transportelement befestigte Schaltfah-
nen gebildet, wodurch das Transportelement unabhén-
gig von der Positionsmarke besonders glinstig herge-
stellt werden kann und zugleich bei einem Defekt oder
Verschleil des Transportelementoder der Positionsmar-
ke dieses bzw. diese besonders leicht und kostengtinstig
auswechselbar ist. Bei der Schaltfahne kann es sich
grundsatzlich sowohl um ein Bauteil zur mechanischen,
als auch zur bertihrungslosen Auslésung des Sensors
bzw. Registrierung durch den Sensor handeln. Bevor-
zugt ist die Schaltfahne dabei einstlickig gebildet. Eben-
falls bevorzugt wird die Schaltfahne stoff- und/oder kraft-
schliissig am Transportelement festgelegt.

[0041] Dabei kann von Vorteil sein, wenn die Schalt-
fahnen oder Positionsmarken im Wesentlichen gleich,
jedoch leicht unterschiedlich sind, indem beispielsweise
Schaltfahnen unterschiedlicher Lange verwendet wer-
den. Hierdurch kann eindeutig eine Position, wie eine
Nullposition bestimmt und somit auch ein Teil der Trans-
portvorrichtung erkannt werden.

[0042] Bei einer alternativen Weiterbildung der erfin-
dungsgemalen Vorrichtung ist die mindestens eine Po-
sitionsmarke oder Schaltfahne Teil des Transportele-
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ments, insbesondere Teil dessen Kontur, Textur oder
Aufbau, beispielsweise eine Naht eines als Band gestal-
teten Transportelements, eine Ausnehmung oder Off-
nung, ein angeformter Vorsprung, eine Farbung, ein um-
laufendes Werkzeug oder Werkzeugteil oder derglei-
chen.

[0043] Bei einer erfindungsgeméfen Vorrichtung ist
ein zweites endlos umlaufendes Transportelement vor-
gesehen, wobei die Steuereinheit des ersten Transpor-
telements mit einer Steuereinheit des zweiten Transpor-
telements kommuniziert oder alternativ Daten eines
Drehwinkelgebers und/oder eines Sensors des zweiten
Transportelements empfangt, um die Geschwindigkei-
ten beider Transportelemente aufeinander abzustim-
men, insbesondere zu synchronisieren, wodurch in be-
sonders einfacher Weise ein aufeinander abgestimmter
Betrieb zweier Transportelemente und eine kraftefreie
Ubergabe eines transportierten Gegenstandes zwischen
den Transportelementen gewahrleistet wird.

[0044] Bei einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
der erfindungsgemafen Vorrichtung ist das erste Trans-
portelement derart an das zweite Transportelement an-
geordnet, dass Behalter oder Gebinde vom ersten an
das zweite Transportelement ibergeben werden kon-
nen. Bei einer alternativen vorteilhaften Ausgestaltung
der erfindungsgemafien Vorrichtung ist das zweite end-
los umlaufende Transportelement wenigstens ab-
schnittsweise, bevorzugt vollstandig, parallel zu dem ers-
ten Transportelement angeordnet ist, wodurch in beson-
ders einfacher Weise eine Drehung von Behaltern oder
Gebinden durch die gezielte Einstellung einer Differenz-
geschwindigkeit und/oder ein besserer, drehungsfreier
Transport mittels mehrerer synchronisierter Transporte-
lemente moglich ist. Ebenfalls bevorzugt weisen beide
Transportelemente eine gleiche Transportrichtung auf
und/oder sind in einer gemeinsamen Ebene angeordnet.
Weiterhin bevorzugt ist das zweite Transportelement in
Transportrichtung beider Transportelemente unmittelbar
hinter dem ersten Transportelement angeordnet.
[0045] Bei einer bevorzugten Weiterbildung der erfin-
dungsgemafien Vorrichtung sind weitere Sensoren mit
der Steuereinheit verbunden, die Informationen, bei-
spielsweise Uber die Temperatur, Luftfeuchtigkeit oder
Beladung des Transportelements erfassen, um die Be-
rechnung der Informationen zur Geschwindigkeitssteu-
erung bzw. Giber die Dehnung des Transportelements zu
verbessern, wodurch in besonders einfacher Weise der
Quereinfluss duRerer Parameter minimiert bzw. ausge-
schlossen werden kann.

[0046] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung des er-
findungsgemafRen Verfahrens wird mittels der einen
Steuereinheit die Geschwindigkeit des Transportele-
ments sowie bevorzugt wenigstens eines weiteren
Transportelements jeweils tber die Antriebseinheit des
Transportelements bedarfsweise geregelt, wodurch in
besonders einfacher Weise die Geschwindigkeiten bei-
der Transportelemente synchronisiert bzw. aufeinander
abgestimmt werden kénnen, insbesondere zur Uberga-
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be von Behaltern und/oder Gebinden von dem einem
Transportelement auf das andere Transportelement.
[0047] Bei einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
des erfindungsgemafen Verfahrens wird fir mehrere auf
dem Transportelement angeordneten Positionsmarken
jeweils bei einer Erfassung durch den Sensor ein jewei-
liger Drehwinkel bestimmt und nachfolgend durch Ab-
gleich mit einem zugehdrigen Referenzdrehwinkel eine
dynamischen Geschwindigkeitsreglung der Antriebsein-
heit und/oder eine Bestimmung der Dehnung fiir den je-
weiligen Abschnitt des Transportelements vorgenom-
men. Dabei ist der jeweilige Abschnitt der gesamte Be-
reich des Transportelements in Transportrichtung, der
hinter der vorherigen Positionsmarke bis zu der jeweils
erfassten Positionsmarke liegt.

[0048] Nach einer bevorzugten Ausgestaltung des er-
findungsgemafen Verfahrens wird mittels mehrerer ge-
genuber dem Transportelement angeordneter Sensoren
jeweils bei einer Erfassung einer einzigen Positionsmar-
ke derjeweilige Drehwinkel bestimmtund durch Abgleich
mit einem zugehdrigen Referenzdrehwinkel eine dyna-
mische Geschwindigkeitsreglung der Antriebseinheit
und/oder eine Bestimmung der Dehnung flr den jewei-
ligen Abschnitt des Transportelements vorgenommen.
[0049] Nach einer ebenfalls bevorzugten Ausgestal-
tung des erfindungsgemafien Verfahrens wird zugleich
mit der Bestimmung des Drehwinkels mittels wenigstens
eines weiteren Sensors, insbesondere eines Feuchte-
und/oder Temperatursensors, wenigstens ein Querein-
fluss erfasst und eine Korrektur bei dem Abgleich des
erfassten Drehwinkels mit dem Referenzdrehwinkel mit-
tels des gemessenen Quereinflusses durchgefihrt, wo-
durch die Bestimmung der Dehnung des Transportele-
ments besonders zuverlassig bestimmt werden und die
Steuerung der Geschwindigkeit besonders genau erfol-
gen kann. Dabei kann insbesondere eine Ausdehnung
und/oder ein geandertes elastisches Verhalten des
Transportelements aufgrund einer veranderten Umge-
bungsfeuchte oder -temperatur korrigiert werden. Dies
istinsbesondere zur Bestimmung der Dehnung relevant,
da eine temperaturbedingte Ausdehnung nicht zu einer
Warnung Uber eine Abnutzung des Transportelements
fuhren soll. Auf diese Weise kénnen Fehlalarme verhin-
dert werden, die zu einer Unterbrechung des Betriebs,
gegebenenfalls zu einer vorzeitigen Erneuerung des
Transportelements und somit zu gesteigerten Betriebs-
kosten fiihren wirde.

[0050] Beieinem erfindungsgemafen Verfahren wer-
den mittels der Steuereinheit des erstens Transportele-
ments zusatzlich auch Daten eines Drehwinkelgebers
und/oder eines Sensors flr eine Positionsmarke eines
zweiten Transportelements erfasst, um wenigstens das
erste Transportelement an das zweite Transportelement
angepasst zu regeln. Besonders bevorzugt werden bei-
de Transportelemente bedarfsweise geregelt. Dazu ist
bei einer besonders bevorzugten Ausgestaltung ein
Steuerelement mit jeweils einem Drehwinkelgeber von
zwei Antriebseinheiten der Vorrichtung und einem Sen-
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sor verbunden.

[0051] Bei einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung
des Verfahrens bzw. der Vorrichtung erfolgt eine Ausga-
be der Dehnung bzw. der Langung des Transportele-
ments auf einer Anzeige der Benutzerschnittstelle. Alter-
nativ oder zusatzlich erfolgt besonders bevorzugt eine
optische und/oder akustische Ausgabe einer Warnung
beim Uberschreiten eines festlegbaren Grenzwertes fiir
die Dehnung. Weiterhin kann auch ein automatischer
Stopp der Vorrichtung bei Erreichen eines Grenzwertes
vorgesehen sein.

[0052] Ein Ausflihrungsbeispiel der erfindungsgema-
Ren Vorrichtung wird nachstehend mit Bezug auf die
Zeichnung naher erlautert. In der Figur zeigt:

Fig. 1  eine schematische Darstellung des Aufbaus ei-
ner Vorrichtung zum Transport von Behaltern
oder Gebinden.

[0053] Bei einer in Fig. 1 schematisch dargestellten

Vorrichtung 1 zum Transport von Kunststoffflaschen
bzw. Gebinden aus Flaschen ist ein endloses Transport-
band 2 einenends umlaufend an einer Umlenkrolle 8 und
anderenends an einer Antriebsrolle einer Antriebseinheit
3 umgelenkt. Die Antriebseinheit 3 treibt das Transport-
band 2 mittels eines Servomotors an. Der Servomotor
weist dabei einen Inkrementalgeber 7 zur Erfassung der
jeweiligen Stellposition auf und wird von einer Steuerein-
heit 4 gesteuert, die die Umdrehungsgeschwindigkeit
des Servomotors stufenlos regelt und Daten des Inkre-
mentalgebers 7 kontinuierlich empfangt.

[0054] Weiterhin ist zur Veranschaulichung an einer
Oberflache des Transportbandes 2 eine Schaltfahne 6
festgelegt, die von einem Sensor 5 erfassbar ist. Die
Schaltfahne 6 kann naturlich auch im Inneren des Trans-
portbandes 2 oder einem oder mehreren Elementen hier-
von integriert sein und beispielsweise induktiv erfassbar
sein. Der Sensor 5 ist dem Lasttrum des Transportban-
des 2 folgend an dem der Antriebseinheit 3 abgewandten
Ende des Transportbandes 2 im Bereich der Umlenkrolle
8 angeordnet und derart auf das Transportband 2 gerich-
tet, dass die Schaltfahne 6 damit erfasst werden kann.
Auch der Sensor 6 ist mit der Steuereinheit 4 verbunden
und sendet kontinuierlich die Erfassung der Schaltfahne
6 an die Steuereinheit 4. Diese Schaltfahne 6 kann bei-
spielsweise alternativ auch ein Werkzeug oder Werk-
zeugteil sein, beispielsweise ein Fiuhrungs- und/oder
Umformfinger.

[0055] Die Steuereinheit 4 ist eine speicherprogram-
mierbare Steuerung, die zur Bedienung sowie zur Aus-
gabe von Informationen eine Benutzerschnittstelle 9 auf-
weist. Die Steuereinheit 4 umfasst eine Schnittstelle 10
zur Programmierung mittels eines externen Gerates
und/oder zur Kopplung mehrerer Steuereinheiten 4, bei-
spielsweise bei einer Anordnung mehrerer Transport-
bander 2 hintereinander oder parallel zueinander.
[0056] Um die Dehnung des Transportbandes 2 zu
Uberwachen, wird direkt nach der Montage eines neuen
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Transportbandes 2 bei einer Erfassung der Schaltfahne
6 durch den Sensor 5 im Betrieb der zugehdérige Dreh-
winkelwert bzw. Inkrementalwert des Inkrementalgebers
7 in der Steuereinheit 4 als Referenzwert gespeichert.
Im nachfolgenden Betrieb der Vorrichtung 1 wird regel-
mafig oderkontinuierlich bei einer Erfassung der Schalt-
fahne 6 erneut der Drehwinkelwert bzw. Inkrementalwert
der Antriebseinheit 3 erfasst und mit dem Referenzwert
abgeglichen. Bei einer Dehnung des Transportbandes
erreicht die Schaltfahne 6 den Sensor 5 etwas spéter,
wodurch sich auch der zugehdérige Drehwinkelwert bzw.
Inkrementalwert andert. Aus der Differenz beider Werte,
des Referenzwertes und des aktuell gemessenen Dreh-
winkelwerts, ist die Dehnung des Transportbandes 2 be-
rechenbar. Die Auflésung der Messung ist dabei abhan-
gig von der Aufldsung des Inkrementalgebers, der An-
zahlder Motorumdrehungen fiir einen Umlaufdes Trans-
portbandes 2 und der Lange des Transportbandes 2.
[0057] In der Steuereinheit 4 wird die Dehnung bzw.
Langung des Transportbandes 2 tiberwacht und bei Er-
reichen eines zuvor festgelegten Grenzwertes eine War-
nung bzw. eine Aufforderung zur Erneuerung des Trans-
portbandes 2 auf der Benutzerschnittstelle 9 ausgege-
ben. Insbesondere kann auf der Benutzerschnittstelle 9
auch durchgehend die aktuelle Dehnung des Transport-
bandes 2 wiedergegeben werden.

[0058] Weiterhinistmittels der Steuereinheit4 eine dy-
namische Geschwindigkeitsreglung des Transportban-
des 2 mittels der Antriebseinheit 3 moglich. Dazu wird
ebenfalls die Differenz aus dem Referenzwert und dem
aktuellen Drehwinkelwert bei einem Durchgang der
Schaltfahne 6 am Sensor 5 erfasst, wie die reale Ge-
schwindigkeit des Transportbandes 2 in Bezug zur Um-
drehungsgeschwindigkeit der Antriebseinheit 3 ist. Bei
einer Dehnung des Transportbandes 2 verlangsamt sich
die Geschwindigkeit des Transportbandes 2 bei gleich-
bleibender Umdrehungsgeschwindigkeit der Antriebsrol-
le der Antriebseinheit 3. Um eine gleichbleibende Ge-
schwindigkeit des Transportbandes 2 zu gewahrleisten,
beispielsweise um es mit einem nachfolgenden Trans-
portband synchron zu halten, ist daher eine an die Deh-
nung des Transportbandes 2 angepasste Steuerung der
Antriebseinheit 3 notwendig. Dariiber hinaus kann es
nicht nur aufgrund von Abnutzung bzw. Alterung, son-
dern auch aufgrund einer unterschiedlichen Belastung
mit zu transportierenden Gegenstanden zu einer variie-
renden Dehnung des Transportbandes 2 kommen.
Durch die kontinuierliche Uberwachung des Transport-
bandes 2 sowie die Berechnung mittels der Steuereinheit
4 ist eine dynamische Steuerung der Antriebseinheit 3
und damit die Aufrechterhaltung einer gleichbleibenden
bzw. an ein weiteres Transportband angepassten Ge-
schwindigkeit des Transportbandes 2 mdglich.

Bezugszeichenliste

[0059]
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Vorrichtung zum Transport von Behaltern oder Ge-
binden
Transportelement
Antriebseinheit
Steuereinheit
Sensor
Positionsmarke
Drehwinkelgeber
Umlenkrolle
Benutzerschnittstelle
Schnittstelle

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zum Transport von Behaltern oder Ge-
binden (1), umfassend

- ein endlos umlaufendes Transportelement (2),
- eine Antriebseinheit (3) zum Antrieb des um-
laufenden Transportelements (2),

- eine Steuereinheit (4) zur Steuerung der An-
triebseinheit (3),

- mindestens einen stationdren Sensor (5) zur
Erfassung mindestens einer Positionsmarke (6)
des Transportelements (2), wobei

- die Antriebseinheit (3) einen Drehwinkelgeber
(7) aufweist und

- wobei ein zweites endlos umlaufendes Trans-
portelement vorgesehen ist, wobei die Steuer-
einheit (4) des ersten Transportelements (2) ein-
gerichtetist, mit einer Steuereinheit des zweiten
Transportelements zu kommunizieren, oder Da-
ten eines Drehwinkelgebers und/oder eines
Sensors des zweiten Transportelements zu
empfangen, um die Geschwindigkeiten beider
Transportelemente (2) zu synchronisieren, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
(4) derart mit dem Drehwinkelgeber (7) sowie
mit dem Sensor (5) verbunden ist, dass mittels
der Daten des Drehwinkelgebers (7) sowie des
Sensors (5) die Antriebseinheit (3) gesteuert
werden kann und/oder eine Dehnung des
Transportelements (2) berechenbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1, gekennzeichnet
durch genau einen Sensor (5) pro Transportelement

@).

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, gekennzeich-
net durch genau eine Positionsmarke (6) pro Trans-
portelement (2).

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass mindestens zwei identische Sensoren (5) ver-
setzt zueinander entlang des Transportelements (2)
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angeordnet sind und dabei derart mit der Steuerein-
heit (4) zusammenwirken, dass die Daten jedes Sen-
sors (5) mit Daten des Drehwinkelgebers (7) verar-
beitet werden kénnen, um eine abschnittsaufgeldste
Bestimmung der Dehnung des Transportelements
(2) und/oder eine abschnittsaufgeldste dynami-
schen Geschwindigkeitssteuerung der Antriebsein-
heit (3) zu ermdglichen.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Abstand des Sensors (5) zur Antriebsein-
heit (3) wenigstens 95 % der Lange des Lasttrums
des Transportelements (2) entspricht.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Positionsmarke (6) durch eine an dem
Transportelement (2) befestigte Schaltfahne gebil-
det wird.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das erste Transportelement (2) derart an das
zweite Transportelement angeordnet ist, dass Be-
héalter oder Gebinde vom ersten an das zweite Trans-
portelement (2) bergeben werden kénnen.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass das zweite endlos umlaufende Transportele-
ment wenigstens abschnittsweise parallel zu dem
ersten Transportelement (2) angeordnet ist.

Verfahren zur Steuerung und Uberwachung einer
Transportvorrichtung, mit einem durch eine An-
triebseinheit (3) mit einem Drehwinkelgeber (7) an-
getriebenen endlos umlaufenden Transportelement
(2) sowie einem stationaren Sensor (5) zur Erfas-
sung einer Positionsmarke (6) des Transportele-
ments (2), insbesondere flir eine Vorrichtung (1)
nach einemder vorhergehenden Anspriiche, mitden
Schritten:

- Bestimmung eines ersten Drehwinkels mittels
des Drehwinkelgebers (7) bei einer Erfassung
der Positionsmarke (6) durch den Sensor (5)
und Abspeichern in einer Steuereinheit (4) als
Referenzdrehwinkel,

- Bestimmung wenigstens eines weiteren Dreh-
winkels bei einer erneuten Erfassung der Posi-
tionsmarke (6) durch den Sensor (5) und Uber-
mittlung an die Steuereinheit (4) sowie

- Abgleich des erfassten Drehwinkels mit dem
Referenzdrehwinkel in der Steuereinheit (4) so-
wie Reglung der Geschwindigkeit der Antriebs-
einheit (3) und/oder Bestimmung der Dehnung
des Transportelements (2), dadurch gekenn-
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zeichnet, dass

mittels der Steuereinheit (4) zusatzlich auch Daten
eines Drehwinkelgebers und/oder eines Sensors fiir
eine Positionsmarke eines zweiten Transportele-
ments erfasst werden, um wenigstens das erste
Transportelement (2) an das zweite Transportele-
ment angepasst zu regeln.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mittels der Steuereinheit (4) die Ge-
schwindigkeit des Transportelements (2) sowie be-
vorzugt wenigstens eines weiteren Transportele-
ments jeweils Uber die Antriebseinheit (3) des Trans-
portelements (2) bedarfsweise geregelt wird.

Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass fiir mehrere auf dem Transpor-
telement (2) angeordneten Positionsmarken (6) je-
weils bei einer Erfassung durch den Sensor (5) ein
jeweiliger Drehwinkel bestimmt wird und durch Ab-
gleich mit einem zugehdrigen Referenzdrehwinkel
eine dynamische Geschwindigkeitsreglung der An-
triebseinheit (3) und/oder eine Bestimmung der Deh-
nung fir den jeweiligen Abschnitt des Transportele-
ments (2) vorgenommen wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 9 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass mit-
tels gegeniiber dem Transportelement (2) angeord-
neter Sensoren (5) jeweils bei einer Erfassung einer
einzigen Positionsmarke (6) der jeweilige Drehwin-
kel bestimmt wird und durch Abgleich mit einem je-
weiligen Referenzdrehwinkel eine dynamische Ge-
schwindigkeitsreglung der Antriebseinheit (3)
und/oder eine Bestimmung der Dehnung fiir den je-
weiligen Abschnitt des Transportelements (2) vor-
genommen wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspri-
che 9 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass zu-
gleich mit der Bestimmung des Drehwinkels mittels
wenigstens eines weiteren Sensors wenigstens ein
Quereinfluss erfasst wird und eine Korrektur bei dem
Abgleich des erfassten Drehwinkels mit dem Refe-
renzdrehwinkel mittels des gemessenen Querein-
flusses durchgefihrt wird.

Claims

1.

Device for transporting containers or multi-packs (1),
comprising

- an endlessly circulating transport element (2),
- a drive unit (3) for driving the circulating trans-
port element (2),

-acontrol unit (4) for controlling the drive unit (3),
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- at least one stationary sensor (5) for sensing
at least one position mark (6) of the transport
element (2),

wherein

- the drive unit (3) comprises a rotational angle
detector (7), and wherein

asecond endlessly circulating transport element
is provided, wherein the control unit (4) of the
first transport element (2) is configured such as
to communicate with a control unit of the second
transport element, or to receive data from a ro-
tation angle detector and/or from a sensor of the
second transport element, in order to synchro-
nise the speeds of both transport elements (2),
characterised in that the control unit (4) is con-
nected to the rotational angle detector (7) as well
as to the sensor (5) in such a way that, by means
of the data from the rotational angle detector (7)
and from the sensor (5), the drive unit (3) can
be controlled, and/or elongation of the transport
element (2) can be calculated.

Device according to claim 1, characterised by ex-
actly one sensor (5) per transport element (2).

Device according to claim 1 or 2, characterised by
exactly one position mark (6) per transport element

).

Device according to one or more of the preceding
claims, characterised in that at least two identical
sensors (5) are arranged offset to one another along
the transport element (2), and in this situation interact
with the control unit (4) in such a way that the data
from each sensor (5) can be processed with data
from the rotational angle detector (7)in orderto make
possible the determination, resolved section by sec-
tion, of the elongation of the transport element (2)
and/or a dynamic speed control of the drive unit (3),
also resolved section by section.

Device according to one or more of the preceding
claims, characterised in that the distance interval
from the sensor (5) to the drive unit (3) corresponds
to at least 95% of the length of the load strand of the
transport element (2).

Device according to one or more of the preceding
claims, characterised in that the position mark (6)
is formed by a switch tag secured to the transport
element (2).

Device according to one or more of the preceding
claims, characterised in that the transport element
(2) is arranged on the second transport element in
such a way that containers or multi-packs can be
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transferred from the first to the second transport el-
ement (2).

Device according to one or more of the preceding
claims, characterised in that the second endlessly
circulating transport element is arranged at least in
sections parallel to the first transport element (2).

Method for controlling and monitoring a transport de-
vice, with an endlessly circulating transport element
(2) driven by a drive unit (3) with a rotational angle
detector (7), and a stationary sensor (5) for sensing
a position mark (6) of the transport element (2), in
particular for a device (1) in accordance with any one
of the preceding claims, with the steps:

- Determination of a first rotational angle by
means of the rotational angle detector (7) where-
in the position mark (6) is detected by the sensor
(5) and stored in a control unit (4) as a reference
rotational angle,

- determination of at least one further rotational
angle with a new detection of the position mark
(6) by the sensor (5) and forwarding this to the
control unit (4), and

- comparison of the rotational angle sensed with
the reference rotational angle in the control unit
(4) and regulation of the speed of the drive unit
(3) and/or determination of the elongation of the
transport element (2),

characterised in that

by means of the control unit (4), data from arotational
angle detector and/or from a sensor are also detect-
ed, for a position mark of a second transportelement,
in order to regulate at least the first transport element
(2) to the second transport element in an adjusted
manner.

Method according to claim 9, characterised in that,
by means of the control unit (4), the speed of the
transport element (2) and preferably of at least one
further transport element is regulated in each case,
as necessary, by means of the drive unit (3) of the
transport element (2).

Method according to claim 9 or 10, characterised
in that, for several position marks (6) arranged on
the transport element (2), in each case a respective
rotational angle is determined at a detection proce-
dure by the sensor (5), and, by comparison with an
associated reference rotational angle, a dynamic
speed regulation of the drive unit (3) and/or a deter-
mination of the rotation is carried out for the respec-
tive section of the transport element (2).

Method according to one or more of the preceding
claims 9 to 10, characterised in that, by means of
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sensors (5) arranged opposite the transport element
(2), in each case at the detection of a single position
mark (6), the respective rotational angle is deter-
mined, and, by a comparison with a respective ref-
erence rotational angle, a dynamic speed regulation
of the drive unit (3) is carried out, and/or a determi-
nation of the elongation for the respective section of
the transport element (2).

Method according to one or more of the preceding
claims 9 to 12, characterised in that, at the same
time as the determination of the rotational angle by
means of at least one further sensor, at least one
transverse influence is detected, and a correction
carried out at the comparison of the detected rota-
tional angle with the reference rotational angle, by
means of the measured transverse influence.

Revendications

1.

Dispositif de transport de récipients ou d’'emballages
(1), comprenant

- un élément de transport (2) tournant en conti-
nu,

- une unité d’entrainement (3) pour I'entraine-
ment de I'élément de transport (2) tournant,

- une unité de commande (4) pour lacommande
de l'unité d’entrainement (3),

- au moins un capteur stationnaire (5) pour la
détection au moins d’'une marque de position (6)
de I'élément de transport (2),

dans lequel

- I'unité d’entrainement (3) présente un capteur
d’angle de rotation (7) et

- dans lequel

un second élémentde transport tournanten con-
tinu est prévu, dans lequel I'unité de commande
(4) du premier élément de transport (2) est con-
cue afin de communiquer avec une unité de
commande du second élément de transport,
ouderecevoirdes données d’un capteurd’angle
de rotation et/ou d’un capteur du second élé-
ment de transport afin de synchroniser les vites-
ses de deux éléments de transport (2),
caractérisé en ce que |'unité de commande (4)
estreliée au capteur d’angle de rotation (7) ainsi
qu’au capteur (5) de telle maniére qu’au moyen
des données du capteur d’angle de rotation (7)
ainsi que du capteur (5), 'unité d’entrainement
(3) puisse étre commandée et/ou une expansion
de I'élément de transport (2) puisse étre calcu-
lée.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé par
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précisément un capteur (5) par élément de transport

).

Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
par précisément une marque de position (6) par élé-
ment de transport (2).

Dispositif selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications précédentes, caractérisé en ce
qu’au moins deux capteurs (5)identiques sontagen-
cés en déport I'un de l'autre le long de I'élément de
transport (2) et coagissentavec|’'unité de commande
(4) de telle maniére que les données de chaque cap-
teur (5) puissent étre traitées avec des données du
capteur d’angle de rotation (7) afin de permettre une
détermination définie par sections de I'expansion de
I'élément de transport (2) et/ou une commande de
vitesse dynamique définie par sections de l'unité
d’entrainement (3).

Dispositif selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
la distance du capteur (5) a I'unité d’entrainement
(3) correspond au moins a 95 % de la longueur du
brin sous charge de I'élément de transport (2).

Dispositif selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
la marque de position (6) est formée par un talon de
commutation fixé a I'élément de transport (2).

Dispositif selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
le premier élément de transport (2) est agencé au
niveau du second élément de transport de telle ma-
niére que des récipients ou des emballages puissent
étre transmis du premier au second élément de
transport (2).

Dispositif selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
le second élément de transport tournant en continu
est agencé au moins par sections parallelement au
premier élément de transport (2).

Procédé de commande et de surveillance d’un dis-
positif de transport, avec un élément de transport (2)
tournant en continu entrainé par une unité d’entrai-
nement (3) avec un capteur d’angle de rotation (7)
ainsi qu’un capteur (5) stationnaire pour la détection
d’'une marque de position (6) de I'élément de trans-
port (2), en particulier pour un dispositif (1) selon
'une ou plusieurs quelconques des revendications
précédentes, avec les étapes suivantes :

- la détermination d’'un premier angle de rotation
au moyen du capteur d’angle de rotation (7) lors
d’une détection de la marque de position (6) par
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le capteur (5) et 'enregistrement dans une unité
de commande (4) en tant qu’angle de rotation
de référence,

- la détermination au moins d’un autre angle de
rotation pour une nouvelle détection de la mar-
que de position (6) par le capteur (5) et la trans-
mission a l'unité de commande (4) ainsi que

- la comparaison de I'angle de rotation détecté
avecl’angle de rotation de référence dans'unité
de commande (4) ainsi que la régulation de la
vitesse de l'unité d’entrainement (3) et/ou la dé-
termination de I'expansion de I'élément de
transport (2),

caractérisé en ce que

des données d’'un capteur d’angle de rotation et/ou
d’un capteur pour une marque de position d’un se-
cond élément de transport sont en outre aussi dé-
tectées au moyen de I'unité de commande (4) afin
de réguler de maniére adaptée au moins le premier
élémentde transport (2) au second élément de trans-
port.

Procédé selon larevendication 9, caractérisé en ce
que la vitesse de I'élément de transport (2) ainsi que
de préférence au moins d’un autre élément de trans-
port est régulée si besoin au moyen de l'unité de
commande (4) respectivement par le biais de I'unité
d’entrainement (3) de I'élément de transport (2).

Procédé selon la revendication 9 ou 10, caractérisé
en ce que pour plusieurs marques de position (6)
agenceées sur I’élément de transport (2) respective-
ment lors d’'une détection par le capteur (5), un angle
de rotation respectif est déterminé et par comparai-
son avec un angle de rotation de référence afférent,
une régulation de vitesse dynamique de I'unité d’en-
trainement (3) et/ou une détermination de I'expan-
sion pour la section respective de I'élément de trans-
port (2) est entreprise.

Procédé selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications 9 a 10, caractérisé en ce que I'angle
de rotation respectif est déterminé au moyen de cap-
teurs (5) agencés par rapport a I'élément de trans-
port (2) respectivement lors d’'une détection d’'une
seule marque de position (6) et par comparaison
avec un angle de rotation de référence respectif, une
régulation de vitesse dynamique de I'unité d’entrai-
nement (3) et/ou une détermination de I'expansion
pour la section respective de I'élément de transport
(2) est entreprise.

Procédé selon I'une ou plusieurs quelconques des
revendications 9 a 12, caractérisé en ce qu’au
moins une influence transversale est détectée en
méme temps que la détermination de I'angle de ro-
tation au moyen au moins d’un autre capteur et une
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correction est réalisée lors de la comparaison de
I'angle de rotation détecté avec I'angle de rotation
de référence au moyen de l'influence transversale
mesurée.
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